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(54) 名 称 
六 足 机 械 行 走 装置 
HEXAPOD ROBOT DEVICE 
(57) 摘 要 
一 种 六 足 机 械 行走 装置 包含 一 主 晒 及 六 支 足 部 。 每 个 该 足 部 包 合 一 第 一 连 样 、 一 第 一 驱动 器 、 
一 第 二 过 村 及 一 第 二 驱动 器 。 该 第 一 连 槛 杠 接 於 该 主体 ， 该 第 一 驱动 器 框 接 於 该 主 晒 及 第 一 连 槛 之 
间 ， 且 该 第 一 驱动 器 控制 驱动 该 第 一 连 析 ， 以 便 在 继 向 上 产生 前 进 及 和 后退 动作 。 该 第 二 连 桩 框 接 於 
该 第 一 回 查 ， 该 第 二 驱动 器 枢 接 於 该 第 一 连 棍 及 第 二 连 棍 之 问 且 该 第 二 更 动 器 控制 驱动 该 第 二 连 
槛 ， 以 便 在 横向 上 产生 上 升 及 下 降 动 作 。 另 外 ， 该 第 二 连 祷 用 以 支撑 地 面 ， 以 便 在 地 面 上 撒 行 。 
A hexapod robot device includes a main body and six legs each including a first connection rod, a first 
driver, a second connection rod and a second driver. The first connection rod pivotally connects with the 
main body and the first driver pivotally connects between the main body and the first connection rod so as 
to drive and generate a forward and backward movement of the first connection rod. The second connection 
rod pivotally connects with the first connection rod and the second driver pivotally connects between the 
first connection rod and the second connection rod so as to drive and generate an upward and downward 
movement of the second connection rod. In addition, the second connection rod is used to engage with the 


ground so as to drive the hexapod robot device to walk on the ground. 
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ЕСЕТ: 公告 本 


(本 说 明 韦 格式 、 上 顺序 ， 请 勿 任意 更 动 ， 涩 记号 部 分 请 勿 填写 ) 
K 申请 案 号 : [ooll 364 
х 申请 日 : (оо, 4 ıl ЖІРС 分 类 : p> D #3 (2006.01) 


Би ве 3 Y> (2006.01) 
一 、 和 发 明 名 称 : (中 文 /英文 ) 
六 足 横 械 行走 装置 /Hexapod robot device 


二 、 中 文 发 明 摘 要 : 

一 种 六 足 机 械 行走 装置 包含 一 主体 及 六 支 足 部 。 每 个 该 足 部 包 
含 一 第 一 连 槛 、 一 第 一 驱动 器 、 一 第 二 连 槛 及 一 第 二 驱动 器 。 该 
第 一 违 查 柜 接 共 该 主 旺 ， 该 第 一 驱动 器 柜 接 於 该 主体 及 第 一 连 查 
之 问 ， 且 该 第 一 驱动 器 控制 驱动 该 第 一 囊 埋 ， 以 便 在 比 向 上 产生 
前 进 及 和 后退 动 作 。 该 第 二 连 槛 杠 接 认 该 第 一 连 槛 ， 该 第 二 驱动 器 
框 接 於 该 第 一 连 样 及 第 二 连 槛 之 问 且 该 第 二 驱动 器 控制 驱动 该 第 
RR ЦЕЛЕ КЕ ФАТИ о ЭЖ. Rati 
用 以 支撑 地 面 ， 以 便 在 地 面 上 银行 。 


三 、 英 文 发 明 摘要 : 

А hexapod robot device includes а таш body and six legs each including а first 
connection 1, а first driver, а second connection rod апа а second driver. Тһе first 
connection rod pivotally connects with the main body and the first driver pivotally connects 
between the main body and the first connection rod so as to drive and generate a forward and 
backward movement of the first connection rod. The second connection rod pivotally 
connects with the first connection rod and the second driver pivotally connects between the 
first connection rod and the second connection rod so as to drive and generate an upward and 
downward movement of the second connection rod. In addition, the second connection rod is 


used to engage with the ground so as to drive the hexapod robot device to walk on the ground. 
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2013 年 7 月 31 日 修正 
四 、 指 定 代 表 图 : 

(一 ) 本 案 指 定 代表 图 为 :第 ( 1 ) 图 。 

(二 ) 本 代表 图 之 元 件 符号 简单 说 明 : 


1 #8 
2 да 21 %-ақ 
22 第 一 驱动 器 23 #7 


24 第 二 驱动 器 

з 揪 影 监控 系统 

4 ，” 夹 取 机 械 手 臂 系 统 

211 第 一 门 型 连 件 212 Ж-гпіл Ф 


五 、 本 案 若 有 化 学 式 时 ， 请 揭示 最 能 显示 发 明 特 征 的 化 学 式 : 
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` 发明 说明 : 


【发明 所 属 之 技术 领域 】 


本 发 明 休 关於 一 种 六 足 机 械 行 走 装 置 ， 特别 是 关於 一 种 
六 足 机 械 行走 装置 之 每 一 个 足 部 具有 可 进行 水 平 及 垂直 动作 
之 功能 
【先前 技术 】 


用 六 足 机 器 人 ， 例 如 : 中 华 民国 专利 公告 第 348674 号 
ар SERBA” 新 型 专利 ， 其 揭示 一 种 可 避 障 自 走 型 
六 足 机 器 人 及 其 相关 技术 。 该 自 走 型 六 足 机 器 人 之 主要 构造 包 
括 六 组 相同 的 脚 部 机 构 【[ 包括 六 组 相对 应 的 驱动 器 ] AE 
池 、 志 控 部 分 及 避 障 装置 。 当 充电 池 充 电 至 足 金 电量 时 ， 在 斤 
动 并 关 和 后 ， 该 机 器 人 便 可 自动 往 前 走 ; 一 旦 避 障 装置 侦 测 到 障 
三 物 时 ， 该 机 器 人 会 后 退 闪 转 艾 而 避 并 障 在 物 。 而 连续 动作 的 
时 间 至 少 可 过 45 分 名 以 上 。 


另 一 习 用 六 足 机 器 人 ,例如 : 中 华 民国 专利 公告 第 397748 
号 之 “ 补 倘 六 脚 机 器 рни е е 
明 专 利 ， 其 揭示 一 种 六 肢 机 器 人 之 定位 装置 及 其 相关 技术 ， 
在 该 定位 装置 【如 六 脚 机 器 人 中 心 ] 4. 
АЯУ таа карета фа па E 
器 上 之 可 移动 平台 。 该 方法 包 варна ни реди 
应 性 资讯 ; 根据 收集 之 顺应 性 资讯 而 补偿 致 动 器 移动 指令 
根据 补 倘 移 支 指令 而 移动 定位 装置 致 动 器 。 


另 一 习 用 六 足 机 器 人 :例如 : г... 
号 之 、 校 正六 脚 机 器 人 定位 装置 之 系统 与 方法 ”发 明 专 利 ， 
es 
位 装置 (如 六 脚 机 器 人 中 心 ] 之 系统 与 方法 。 该 系统 包含 :一 

度量 套件 ， 其 具有 办 多 感 测 器 间接 至 定位 装置 ; 一 加 工 品 ， 其 
位 於 定位 装置 界定 之 工作 区 域 中 ; 一 第 一 电脑 ， 其 接 至 该 定位 
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ЖЕН АРЫШ ЖЕНЕ АЛА Уол ог а # ВИ. А 
-ҺЙЖСФОННИЯН ШТА ЖЖБА АМЕЯНАРЖ 
定位 装置 之 操作 ， 藉 以 重 覆 地 判定 定位 装置 之 实际 几何 位 置 。 


另 一 习 用 六 足 机 器 人 ， 例 如 : 美国 专利 第 6481513 号 之 

“Single actuator рег leg robotic hexapod”″” 和 发 明 专 利 ， 示 一 
种 六 足 机 器 人 之 驱动 装置 及 其 相关 技术 。 该 六 足 机 器 人 包 
主体 及 至 少 六 支 从 动 足 (compliant leg) ， 其 2222 
具有 一 驱动 器 (actuator) 及 一 控制 器 соппоПег) 42 ЖҰЖ 
连接 至 该 主体 ， 且 该 从 动 足 相 对 於 该 主体 可 进行 单一 自由 度 
[ single degree of freedom ) 的 动作 ( movement) 。 每 个 该 控 
制 器 附设 於 对 应 的 该 驱动 器 上 ,以便 选 择 控 制 该 驱动 器 鲍 动 该 
从 动 足 进 行 交替 式 三 脚步 伐 (alternating tripod gait) ° 


然而 ， 习 用 六 足 机 器 人 之 足 部 仅 能 单纯 前 后 移动 方式 行 
进 ， 人 Ва а Е 
足 部 前 后 移动 方式 顺利 通过 。 换 言 之 ， 习 用 六 足 机 器 人 之 是 部 
冰 不 具有 进行 水 平 及 垂直 动作 之 功能 ， 因 此 其 往往 可 能 扰 法 顺 
利通 过 崎 鸯 路 面 或 地 形 障 研 。 


路 然 前 述 中 华 民 国 专利 公告 第 348674 号 、 第 397748 号 、 
第 396096 号 及 美国 专利 第 6481513 号 已 揭示 各 种 相关 六 足 机 
器 人 ,但 前 述 各 种 六 足 机 器 人 站 未 提供 足 部 水 平 及 垂直 动作 之 
功能 。 因 此 ， 习 用 六 足 机 器 人 及 其 相关 技术 必然 存在 进一步 提 
供 足 部 水 平 及 垂直 动作 之 需求 。 前 述 中 华 民 国 专 利 公 告 第 
348674 号 、 第 397748 号 、 第 396096 号 及 美国 专利 第 6481513 
号 仅 为 本 发 明 技 术 背 景 之 参考 及 说 明 目 前 技术 发 展 状态 而 
已 ， 其 益 非 用 以 限制 本 发 明之 范 图 。 


有 鳃 余 此 ， 本 发 明 为 了 满足 上 述 需求 ， 其 提供 一 种 六 足 
机 械 行走 装置 ,其 利用 一 第 一 连 样 在 纵向 上 进行 前 进 及 后退 动 
作 ， 再 利用 一 第 二 连 查 在 横向 上 进行 上 升 及 下 降 动作 ， 以 过 成 


4 P11014TWKUA 


1412467 


提升 六 足 机 器 人 性 能 之 目的 。 
【发 明 内 容 】 


本 发 明之 主要 目的 你 提供 一 种 六 足 机 械 行 走 装 置 ， 其 利 
用 一 第 一 连 槛 在 纵向 上 进行 前 进 及 和 后退 动作 ， 再 利用 一 第 二 连 
槛 在 横向 上 进行 上 升 及 下 降 动 作 ， 以 过 成 提升 六 足 机 器 人 性 能 
之 目的 。 


为 了 过 成 上 述 目 的 ， 本 发 明之 六 足 机 械 行 走 装置 包 

一 主 咀 ， 其 具有 一 动作 控制 器 ;及 

六 支 足 部 ， 其 配置 於 该 主体 上 ， 每 个 该 足 部 包含 

一 第 一 过 查 ， 其 框 接 於 该 主题 ; 

一 第 一 驱动 器 ， 其 杠 接 於 该 主体 及 第 一 连 槛 之 问 ， 该 第 
一 驱动 器 电 性 连接 於 该 动作 控制 器 ' 且 该 第 一 驱动 器 控制 驱动 
该 第 一 连 槛 ， 以 便 在 红 向 上 产生 前 进 及 和 后退 动作 ， 


一 第 二 违 查 ， 其 杠 接 於 该 第 一 连 查 ; 及 
一 第 二 驱动 器 ， 其 枢 接 於 该 第 一 连 查 及 第 二 连 查 之 问 ， 
该 第 二 驱动 器 志 性 连接 於 该 动作 控制 器 , 且 该 第 二 驱动 器 控制 
人 


其 中 该 第 二 连 槛 用 以 支撑 地 面 ， 以 便 在 地 面 上 书 行 

本 发 明 较 佳 实施 例 之 该 第 一 驱动 器 及 第 二 驱动 器 玩 自 一 
48] AR K Ë o 

AZE 1 R eaz RRRA — Ж ЖИН? 
ERE БЯХА: 

ЖЕН В A A аңа а, ейін 
н Е hh 5 5 以便 将 该 动作 控制 器 之 资料 传 
翰 至 一 这 端 电脑 。 
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тоқы 22 и. 
ы) Азра Отам 1 
2013 年 7 月 31 日 修正 


本 发 明 较 佳 实施 例 另 包含 一 摄影 监控 系统 ， 该 播 影 监控 
系统 包含 一 伸缩 臂 及 一 摄影 装置 ， 该 摄影 装置 设置 於 该 伸缩 辟 
上 9 


本 发 明 较 佳 实施 例 另 包含 一 夹 取 机 械 手 民 系 统 


аа анды 系统 具有 至 少 一 Ж. 
二 微 动 并 天， 以 确认 是 否 成 功 夹 取 物品 
【实施 方式 】 


为 了 充分 瞳 解 本 发 明 ， 於 下 文 将 例 举 较 佳 实施 例 益 配 合 
所 附 图 式 作 详 细 说 明 ， 且 其 其 非 用 以 限定 本 发 明 。 

本 发 明 较 佳 实施 例 之 六 足 机 械 行走 装置 可 向 成 六 足 机 器 
人 ， 其 可 应 用 藉 各 种 崎 哎 路 面 通行 、 地 形 障 研 跨 越 或 危险 状况 
处 理 作 业 ， 例 如 : 天 然 伙 害 探 勘 或 爆破 处 理 ， 但 其 益 非 用 以 限 
定 本 发 明之 和 范围。 另外， 本 发 明 较 佳 实施 例 之 六 足 机 械 行 走 装 


置 可 结合 其 它 各 种 作业 系统 ， 例如 : АЯЖАН 


播 影 系统 ， 但 其 其 非 用 以 限定 本 发 明之 范围 。 


ЛАТ . 足 机 械 行 走 装置 之 架 
构 立 体 示 意图 ; 第 1A 图 揭示 本 发 明 较 佳 实施 例 之 六 足 机 械 行 
走 装 置 之 另 架构 立体 示意 图 ， 其 对 照 於 第 1 图 ;第 2 图 揭示 本 
发 明 较 佳 实 施 例 之 六 КАТА #22 > | 


请 参照 第 1、1A 及 2 图 所 示 ， 本 发 明 较 佳 实 施 例 之 六 
таи кожа ва. 含 一 主 是 1 及 六 支 足 部 2， 六 支 该 
足 部 2 分 别 组 装 於 该 主 旺 1 之 雨 侧 。 在 该 足 部 2 2 МАН 
间距 ， 且 该 足 部 2 可 进行 遂 当 相对 运动 。 该 主 晒 1 具有 一 动作 
控制 器 11 [如 第 2 图 所 示 ] ， 且 该 足 部 2 电 性 连接 至 该 动作 ， 
控制 器 11， 其 用 以 控制 六 该 足 部 2。 每 个 该 足 部 2 包含 一 第 
ре 【二 口 型 过 件 ， 每 个 口 型 速 件 之 顶部 相连 接 ] 21、 一 第 
一 驱动 器 22、 一 第 二 违 棵 23 及 一 第 二 驱动 器 24。 本 和 发明 较 佳 
实施 例 之 该 第 一 驱动 器 22 及 第 二 驱动 器 24 选 自 一 伺服 马达 。 
该 第 一 连 棍 21 包含 一 第 一 口 型 速 件 211 Д г 
212。 在 该 第 一 门 型 连 件 211 之 顶部 内 容 置 该 第 一 驱动 器 22 ， 

在 该 第 二 口 型 违 件 212 之 顶部 内 容 置 该 第 二 驱动 器 249 


1412467 


ЗЕН ЖНЖЕІ-ЛАЯА2Е Ят», Ж-і%Ж 21 框 接 於 该 
ЕЖІ»т 2-45) 822 杠 接 於 该 主题 1 ДЖ ФЛ 212 
间 。 另 外 ， 该 第 一 驱动 器 22 电 性 连接 於 该 动作 控制 器 Пон 
该 第 一 驱动 器 22 控制 驱动 该 第 一 连 槛 21， МРЕЖА ЛАН 
ЕЯ 1 】 上 产生 前 进 及 和 后退 动作 。 如 此 ， 该 主体 1 可 利用 该 
足 部 2 之 第 一 连 槛 21 进行 前 进 及 后退 的 移动 。 

请 再 参照 第 1、1A 及 2 图 所 示 ， 该 第 二 连 析 23 框 接 於 该 
第 一 连 槛 21， 而 该 第 二 驱动 器 24 框 接 於 该 第 一 连 槛 21 及 第 
-в 23 zo 因此 该 第 二 连 槛 23 用 以 支撑 地 面 。 另 外 ， 该 
第 二 驱动 器 24 电 性 连接 於 该 动作 控制 器 11， 且 该 第 二 驱动 器 
24 控制 驱动 该 第 二 连 槛 23， 以 便 在 横向 〔 相对 於 主 体 1] 上 
产生 上 升 及 下 降 动 作 。 如 此 ， 该 主题 1 可 利用 该 足 部 2 之 第 二 
1723 进行 适当 上 升 及 下 降 的 移动 。 

请 再 参照 第 1 及 1A 图 所 示 ， 当 该 第 一 驱动 器 22 及 第 二 
驱动 器 24 共同 协调 控制 操作 该 第 一 回 查 21 及 第 二 连 槛 23 
时 ， 该 足 部 2 可 产生 前 进 RER) 动作 结合 於 上 升 〔【 或 下 
降 ] 的 跨 足 动作 。 当 前 进 或 后 退 跨 足 时 ， 可 选择 三 支 该 足 部 2 
先 跨 出 区 地 ， 由 另 三 支 该 足 部 2 在 地 上 形成 一 支撑 面 ， 如 此 能 
钓 随 意 的 交替 转换 形 和 态 去 斋 应 各 种 地 形 ,' 其 遂 合 爬 行 於 崎 虹 路 
面 、 上 下 斜坡 或 上 下 楼 梯 。 

请 再 参照 第 1、1A 及 2 图 所 示 ， 该 动作 控制 器 11 ТЕН 
由 ATMEL 公司 生产 的 ATMega8515L 单 晶片 。 此 外 ， 该 第 二 
#12 23 具有 一 第 一 微 动 开关 25 (如 第 2 图 所 示 ] ， 利 用 该 动 
作 控 制 器 11 接收 该 第 一 微 动 开 关 25 之 触 地 回 授 讯号 ， 以 确认 
动作 中 的 该 第 二 连 查 23 是 否 稳定 镍 地 。 


第 3 图 揭示 本 发 明 另 一 较 佳 实施 例 之 六 足 机 械 行走 装 置 
结合 播 影 监控 系统 及 天 取 机 械 手 臂 系 统 之 方块 图 。 请 参照 第 
1、1A 及 3 图 所 示 ， 本 发 明 另 一 较 佳 实施 例 之 六 足 机 械 行 走 装 
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ЕӘс-Ж ЕНАЯ3З- ЖАНАТ а 4 дан 
讯 模 组 $ 及 一 主 控制 器 9， 其 中 该 主 控制 器 9 用 以 控制 该 播 影 
监控 系统 3、 夹 取 机 械 手 臂 系 统 4 Хван 5。 该 主 控 
制 器 9 可 选择 由 AIMEL 公司 生产 的 АТМера162У # а Ае A 
外 ， 该 主 控制 器 9 电 性 违 接 至 该 动作 控制 器 11， 以 便 该 动作 
控制 器 11 整合 操作 该 动作 控制 器 11。 


请 再 参照 第 1、1A 及 3 图 所 示 ， 该 播 影 监控 系统 3 包含 
一 伸缩 臂 及 一 播 影 装 置 (如 第 1 图 所 示 ] ， 且 该 摄影 装置 设置 
於 该 伸缩 臂 上 。 另 外 ， 该 摄影 监控 系统 3 具有 一 伸缩 臂 控制 器 
31 [例如 : ATMega88V Е ан) 及 一 伸缩 臂 驱 动 器 32 [如 第 
3 图 所 示 ] ， 以 便利 用 该 伸缩 臂 伸 缩 调 整 该 播 影 装置 至 所 需 揪 
影 角度 及 位 置 。 


请 再 参照 第 1、1A 及 3 图 所 示 ， 该 夹 取 机 械 手 臂 系统 4 
具有 一 机 械 手 臂 控 制 器 41 (例如: АПМера ¥ ih) 及 一 机 
械 手 臂 驱 动 器 42 [如 第 3 图 所 示 ] ， 以 便利 用 该 伸缩 臂 伸缩 
调整 该 播 影 装置 至 所 需 播 影 角 度 。 另 外 ， 该 夹 取 机 械 手 臂 系 统 
4 具有 至 少 一 第 二 微 动 有 开关， 以 确认 是 否 成 功 夹 取 物 品 。 


请 再 参照 第 3 图 所 示 ， 该 扰 线 通讯 模 组 5 ТЕЗ RF2401 
或 其 它 扰 线 传 翰 模 组 该 继 线 通讯 模 组 5 电 性 连接 至 该 主 控制 
器 9 及 动作 控制 器 11， 以 便 将 该 动作 控制 器 11、 伸 缩 臂 控制 
器 31 及 机 械 手 臂 控制 器 41 之 资料 传输 至 一 速 端 电 脑 或 其 它 监 
控 中 心 。 

请 再 参照 第 3 图 所 示 ， 该 乱 线 通讯 模 组 5 电 性 连接 至 该 
主 控制 器 9， 以 便 将 该 主 控制 器 9 之 凌 料 传 翰 至 一 这 端 电 脑 
[未 给 示 】。 举 例 而 言 ， 该 乱 线 通讯 模 组 5 18 А — Zigbee % 
线 通 讯 模 组 。 该 带 端 电脑 〔 例如 : 个 人 电脑 РС) 建构 一 监控 
系统 ， 透 过 PC 端的 RS-232 再 经 由 该 Zigbee $ 4p Ñ ЗИЯ 48 
收 该 六 足 机 械 行走 装置 的 资料 ， 如 此 已 达成 监控 的 功能 。 
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第 4A~4E ВЗ ЕМЕЙ И 2 ЛАМА та ЕВ 
在 爬行 时 一 系列 爬行 动作 之 立体 示意 图 ,但 其 益 非 用 以 限定 本 
发 明之 和 范围。 请 参照 第 1A 及 ДА 至 4 图 所 示 ， 本 发 明 较 住 实 
施 例 之 六 足 机 械 行走 装置 由 第 1A 图 的 静止 状态 开始 进行 改行 
动作 。 


接著 ， 依 第 ДА 图 之 箭头 所 示 之 方向 ， 由 第 一 组 的 三 支 足 
部 开始 向 前 跨 出 爬行 ; 接著 ， 当 第 一 组 的 三 支 足 部 项 地 【如 第 
4B 图 之 向 下 箭头 所 示 ] 时 ， 依 第 4B 图 之 箭头 所 示 之 方向 ， 由 
第 二 组 的 另 三 支部 足 开 始 交替 向 前 跨 出 ;接著 ,第 一 组 的 三 支 
足 部 完成 向 和 后 气动 [如 第 4C 图 之 向 后 箭头 所 示 ] ， 以 便 保 持 
该 主体 1 向 前 移动 ; 接著 ， 当 第 二 组 的 三 支 足 部 刹 地 [如 第 
40 图 之 向 下 箭头 所 示 ] 时 ， 依 第 4D 图 之 箭头 所 示 之 方向 ， 
再 交替 由 第 一 组 的 三 支 足 部 向 前 跨 出 爬行 ; 接著， 第 二 组 的 三 
支 足 部 完成 向 后 气动 [如 第 ДЕ 图 之 向 和 后 箭头 所 示 ] ， 以 便 继 
绩 保持 该 主体 1 向 前 移动 。 


请 再 参照 第 3 图 所 示 ， 举 例 ЖА RUE R ЗЕ 
择 利 用 一 书写 器 设 定 指令 ， 且 该 书写 器 с ЖШ 1 组 4x4 Se 
般 上 的 控制 指令 或 命令 ， 站 将 该 控制 指令 ye DRTE 1 组 
16x4 的 LCD 显示 器 上 。 当 输入 控制 指令 4. 
Zigbee 技术 经 由 该 六 2... 
该 主 控制 器 9， 且 利用 RS-232 传送 至 该 带 端 电脑 。 或 者 ， р 
Z% BA p ÈE E de ЕЕНМЗАН ЕРЕ ЈЕСЕН Ян 
RS-232 传送 至 该 书写 器 上 ， 再 利用 Zigbee 技术 经 由 该 六 足 机 
械 行 走 装 置 之 无 缚 通讯 模 组 5 传送 至 该 主 控制 器 9 。 

前 述 较 佳 实施 例 仅 举例 说 明 本 发 明 及 其 技术 特征 ， 该 实 
施 例 之 技术 仍 可 送 当 进行 各 种 实质 等 效 修 饰 及 /或 奉 换 方式 予 
以 实施 ; 因此 ， 本 发 明之 权利 范围 须 视 和 后 附 申请 专利 范围 所 界 
定之 范围 为 准 。 
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【图 式 简单 说 明 】 

第 1 图 : 本 发 明 较 佳 实施 例 之 六 - 足 机 械 行走 装置 之 架构 
立体 示意 图 。 


第 1A 图 : 本 发 明 较 佳 实施 例 之 六 . 足 机 械 行 走 装 置 之 另 一 
架构 立体 示意 图 。 


第 2 图 : а саиатаежа2 DHA 


第 3 图 : 本 发 明 另 一 较 佳 实施 例 之 六 足 机 械 行走 装置 结 
合 摄影 监控 系统 及 夹 取 机 械 手 臂 系 统 之 方块 图 。 

第 4A~4E 图 : 本 发 明 较 佳 实 施 例 之 六 足 机 械 行走 装置 在 
殷 行 时 一 系列 爬行 动作 之 立体 示意 图 。 


【 主要 元 件 符 号 说 明 】 

1 хе п 动作 控制 器 
2 AH 21 第 一 连 查 
22 第 一 驱动 器 23 Жең 
24 第 二 驱动 器 25 第 一 微 动 开关 
3 ” 播 影 监控 系统 31 伸缩 臂 控制 器 


32 пра вв 8 | 
4 ЖАНЫНА 41 机械 手臂 控制 器 
42 ”机 械 手 辟 驱 动 器 


5 和 无线 通讯 模 组 


9 ERAS 
211 = П: 212 第 二 口 型 连 件 
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七 、 申 请 专利 范围 : 
1、 一 种 六 足 机 械 行走 装置 ， 其 包含 : 
一 主体 ， 其 具有 一 动作 控制 器 ;及 

六 支 足 部 ， 其 配置 於 该 主体 上 ， 每 个 该 足 部 包含 : 

一 第 一 连 槛 ， 其 框 接 於 该 主 里 ， 

一 第 一 驱动 器 ， 其 杠 接 於 该 主体 及 第 一 连 槛 之 问 ;该 第 一 
也 动 器 志 性 连接 於 该 动作 控制 器 ， 且 该 第 一 驱动 器 控制 驱动 该 
第 一 连 样 ， 以 便 在 绕 向 上 产生 前 进 及 和 后退 动 作 ， 

一 第 二 连 样 ， 其 枢 接 於 该 第 一 速 查 ， 及 

一 第 二 驱动 器 ， 其 框 接 於 该 第 一 连 槛 及 第 二 连 槛 之 问 ， 该 
第 二 驱动 器 电 性 连接 於 该 动作 控制 器 ， 且 该 第 二 驱动 器 控制 驱 
支 该 第 二 连 查 ， 以 便 在 横向 上 产生 上 升 及 下 降 动 作 ， 

其 中 该 第 二 连 槛 用 以 支撑 地 面 ， 以 便 在 地 面 上 扑 行 ， 利 用 
该 第 一 连 槛 框 接 於 该 主体 、 该 第 一 驱动 器 框 接 於 该 主体 及 第 一 
连 槛 之 问 、 该 第 二 连 样 框 接 於 该 第 一 连 槛 及 该 第 二 驱动 器 框 接 
於 该 第 一 违 棍 及 第 二 连 棍 之 问 之 连接 关 像 简化 该 足 部 之 构造 。 
2、 依 申请 专利 范围 第 1 项 所 述 之 六 足 机 械 行走 装置 ， 其 中 该 
第 一 酌 动 器 及 第 二 驱动 器 选 自 一 伺服 马达 。 

”3、 依 申请 专利 范围 第 1 项 所 述 之 六 足 机 械 行走 装置 ， 其 中 该 
第 二 连 查 具有 一 第 一 微 动 开关 ， 以 确认 是 否 稳定 触 地 。 

4、 依 申请 专利 范围 第 1 项 所 述 之 六 足 机 械 行走 装置 ， 另 包含 
一 乱 线 通讯 模 组 ， 该 乱 线 通讯 模 组 电 性 连接 至 该 动作 控制 器 ， 
以 便 将 该 动作 控制 器 之 资料 传输 至 一 这 端 电脑 。 

5、 依 申请 专利 范围 第 1 项 所 述 之 六 足 机 械 行走 装置 ， 另 包含 
一 播 影 监控 系统 ;该 播 影 监控 系统 包含 一 伸缩 必 及 一 播 影 装 - 
ЕМ КЕНЕЛЕР» 

6、 依 申请 专利 范围 第 1 项 所 述 之 六 足 机 械 行走 装置 ， 另 包含 
一 夹 取 机 械 手 臂 系 统 。 

7、 依 申请 专利 范围 第 6 项 所 述 之 六 足 机 械 行走 装置 ， 其 中 该 
天 取 机 械 手 辟 系 统 具 有 至 少 一 第 二 微 动 有 并 天， 以 确认 是 否 成 功 
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夹 取 物品 。 
8、 依 申请 专利 范围 第 1 项 所 述 之 六 足 机 械 行走 装置 ， 其 中 该 
第 一 连 槛 包含 一 第 一 口 型 过 件 及 一 第 二 口 型 速 件 。 
9 、 依 申请 专利 范围 第 8 项 所 述 之 六 足 机 械 行走 装置 ， 其 中 该 
第 一 口 型 速 件 具 有 一 第 一 顶部 及 第 二 口 型 于 件 具 有 一 第 二 顶 
部 ， 在 该 第 一 顶部 内 容 置 该 第 一 驱动 器 ， 在 该 第 二 顶部 内 容 置 
该 第 二 驱动 器 。 
10、 依 申请 专利 范围 第 8 项 所 述 之 六 足 机 械 行走 装置 ， 其 中 该 
第 一 口 型 违 件 具有 一 第 一 顶部 及 第 二 口 型 速 件 具有 一 第 二 顶 
部 ， 该 第 一 口 型 过 件 之 第 一 顶部 违 接 至 该 第 二 门 型 违 件 之 第 二 
顶部 。 Е 
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